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1. 연구개요 

CAN(Controller Area Network)시스템은 

자동차의 각종 계측 제어 장비들 간에 디지털 

직렬 통신을 제공하기 위한 차량용 네트워크 

시스템 으로, 차량 내 전자 부품의 복잡한 

전기 배선과 릴레이를 직렬 통신선으로 

대체하여 지능화함으로써 중량감과 복잡성을 

줄이고, 차량에서의 실시간 요구를 만족시킨다. 

또한 전자적 간섭에 의해 일어나는 이상 

유무를 진단하고, 운전 중 돌발 상황 시 

유기적으로 통신할 수 있다. ISO 표준 규격(ISO 

11898)으로서 첨단 자동차 전장 시스템에 

적용되며 엔진 관리 및 여러 주변 장치 등의 

시스템 통합이 가능하다.  

본 연구에서는 스마트 천공장비의 개발을 

위한 사전 연구로 암석층 지반의 굴착 작업을 

수행하는 장비의 천공드릴 모니터링을 

수행하고자 하며, 엔진, 유압모터, 

드리프터(Drifter), 마스터(Master) 등의 주요 

구동 상태를 측정하고자 한다. 간단하며 

효율적인 데이터 입력작업과 향후의 자동화 

제어구동, 및 이상 유무진단 기능을 고려하여 

각 모듈을 CAN 으로 연결하여 통신한다. 

 모니터링은 각 기능별 구동상태를 

확인하고 데이터를 분석하여 이상진단 및 

스마트제어를 위해 활용되도록 데이터베이스로 

구축된다.    

자원 탐사 및 개발에 필요한 천공 장비의 

수요가 증가하고 있는 가운데 정밀제어와 

고기능을 갖춘 암반 천공장비에 대한 개발이 

선진제조사를 중심으로 이루어지고 있으며, 

향후에는 무인 자동화 및 원격제어 기능을 

통해 안전과 생산효율성을 극대화시키는 

형태의 개발이 진행될 것으로 전망되고 있음.  

기존 장비의 생산기술에 IT 기술이 

접목하여 스마트 내지 하이브리드형 

건설장비의 고부가 제품이 필요한 상황이 

전개되어짐에 따라 자동차산업에서 구현되었던 

기술들이 건설장비 산업에 활용되며 기술의 

진보기반을 마련. 

이에 따라 전체 시스템을 구성하는 각각의 

기능 모듈을 연결한 통합 모니터링을 실현하여 

개발장비의 시험, 평가, 고장진단, 제어 등에 

활용할 수 있는 제조기반 및 개발환경을 

구축하는 것이 시급히 필요함. 

 

 

2. 연구의 목적 
 

암반작업용 천공드릴(Rock Drill)은 정확한 

위치에 직진성을 유지하며 빠른 시간에 

작업하는 것이 목적이며, 이를 위해 장비의 

고도화가 필수적이다. 현재 산업현장의 

대부분을 차지하고 있는 수동장비는 현장에서 

필요로 하는 기능상에 제한이 따르며 이를 

해결하기 위한 자동/반자동 또는 스마트기능의 

장비개발이 필요함. 

우선적으로 기존의 수동장비에 대한 
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모니터링과 부분적인 자동화 장비의 

구동상태를 측정하여 스마트장비 개발자료로 

활용 하고자 하며 정확한 구동 데이터의 

획득을 위한 측정 시스템의 설계 및 구현을 

수행.  

3. 연구내용 
 

하드웨어 

 
<산업용 통신 구조 개념도> 

CAN Controller module 은 각 기능별로 

필요하며 마이크로컨트롤러(micro-controller)를 

활용한 산업용 커뮤니케이션 모듈을 구현하여 

통신 및 제어를 담당하며, Embedded interface 

module 에 해당하는 제어기의 회로설계 및 

제어프로그램을 설계하고 구현하여 모니터링 

시스템 구성에 활용. ARM 프로세서 기반의 

CAN 전용 Controller 를 사용하고, Transceiver 

IC 를 사용한 CAN node 구현.  

소프트웨어 

<CAN 통신 메시지 전달 흐름 구조>  

ARM 프로세서에는 보드내의 운영체제에 

해당되는 프로그램이 탑재되며, 통신전용 

부품의 신호흐름을 관리하게 된다. CAN 통신은 

다양한 알고리즘과 프로토콜 구현 

프로그램으로 구성되며, 각 프로그램은 신호의 

흐름을 모니터링하고 통제하여 각 노드별 

데이터를 공유할 수 있도록 구현된다. 

 

4. 결과 및 결론 
 

산업적으로 활용이 용이한 CAN 통신 

기반의 모니터링 시스템을 통하여 암반용 

천공드릴 장비의 구동상태 모니터링을 구현. 

 실시간 모니터링을 통해 MWD(Measure 

While Drilling)기능의 구현이 가능함을 

확인하고 향후 RCS(Rig Control System), 

ARS(Auto Rod Changer)등의 스마트기능을 

구현할 수 있는 기반 기술을 구축. 

 작업 장비에 대한 보다 다양하고 정확한 

고장 및 이상 진단이 가능한 신호처리 기반과 

데이터 베이스를 구축하여 진보된 형태의 

유지보수 시스템에 대한 적용이 가능할 것으로 

기대됨.  

<실시간 모니터링 신호 화면 표시> 
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